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Anordnlno f5r e n industrirobot 

UPPFINNINGENS OMRADE OCH TIDIGARE KAND TEKNIK 

10 F6religgande uppfinning hanfor sig till omradet av anordningar 
for begransning av arbetsomradet runt en axel hos en industriro- 
bot i form av begransning av den maximala vinkeln for vridning 
av en forsta del hos roboten relativt en darmed forbunden andra 
del, varvid det pa den fdrsta delen finns ett fast stoppanslag och 

15 pa den andra delen ett stoppelement anordnat att genom att vid 
vridning av den fersta delen relativt den andra st6ta emot stopp- 
anslaget och biida motsatta andlagen f6r denna vridning. Indu- 
striroboten kan vara av vilken typ som heist. 

20 En industrirobot ar vanligtvis programmerad att arbeta inom ett 
visst arbetsomrade. Av sakerhetsskal fdreskrives dessutom ofta 
att arbetsomradet far vissa av robotens axlar skall begransas 
hardvarumassigt genom mekaniska eller elektriska stoppanord- 
ningar. Darigenom framkallas nodstopp av roboten om den, 

25 exempelvis pa grund av ett fel i styrsystemet, skulle forsoka r6ra 
sig utanfttr det programmerade arbetsomradet. 

Anordningar av detta slag ffir astadkommande av sadan rarelse- 
begransning ar kanda genom exempelvis US 3 954 188, EP 0 241 

30 556 och SE 469 878. Dessa mojliggQr visserligen ett flyttande av 
stoppelementet utmed den f6rsta delen, men en nackdei med 
dem ar att de inte tillater att genom motsatta andytor hos sjalva 
stoppelementet definiera den maximala vinkeln for relativvridning 
av delarna och fdrandra denna vinkel. For att losa detta problem 

35 har en anordning av inledningsvis namnt slag blivit kind, vilken 
innefattar en sats stoppelement och medel f6r fixering av ett 
varierande antal av stoppelementen pa den forsta delen i en rad 
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efter och intill yarandra utmed en cirkelbage kring den forsta de- 
lens vridaxel far att med pa motsatta andar av raden belagna 
andytor hos stoppelementen vid vridning av den farsta delen re- 
lativt den andra delen stata emot stoppanslaget och bilda mot- 
5 satta andlagen far denna vridning. 

Genom tillhandahallande av en sadan sats stoppelement, vilka ar 
bildade av klossar med vasentligen formen av stympade tartsek- 
torer, kan olika antal eller kombinattoner av sadana klossar an- 

10 ordnas efter varandra pa namnda rad for att tacka upp olika stora 
vridvinklar kring namnda axel i beroende av de for tillfallet fare- 
kommande kraven. Medlen for fixering av dessa klossar vid den 
farsta delen, exempelvis en robotarm eller en robotfot, vilka 
exempelvis kan utgoras av bultar, utsatts emellertid far mycket 

15 stora belastningar nar det i rdrelseriktningen farsta stoppelemen- 
tet nagon gang kers emot det fasta stoppanslaget. F6r denna 
skull kravs vidtagande av olika atgarder far att namnda medel ej 
skail brista eller deformeras. En majlighet ar att saka ferstarka 
bultarna eller att anbringa extra stdd far stoppelementen i radiell 

20 riktning, da den tangentiella kraften som averfars fran det fasta 
anslaget till namnda fdrsta stoppelement kommer att ge upphov 
till avsevarda radiella krafter pa fixeringsmedlen, sasom bultarna 
langre nedstrOms i raden. Samtidigt kommer efter 90° fran an- 
slagsandytan hos stoppelementsraden den tangentiella kraften 

25 vara i det narmaste obefintlig och i huvudsak inte nagon kraft 
overfaras pa nedstrams i raden kommande stoppelement. Detta 
innebar att de fersta bultarna maste ta upp all kraft. Det ar bade 
komplicerat och kostsamt att uppna sadana lasningar pa proble- 
met med averfaring av anslagskrafterna pa stoppelementens fixe- 

30 ringsmedel. 

S AMMAN FATTN I N G AV UPPFINNINGEN 

Syftet med fareliggande uppfinning ar att tillhandahalla en anord- 
35 ning av det slag som definieras i ingressen hos bifogade patent- 
krav 1 och viiken langtgaende laser det just diskuterade proble- 
met med tidigare kanda sadana anordningar. 
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Detta syfte uppnas enligt uppfinningen genom att denna anord- 
ning fdrses med organ f6r sadan inbdrdes fdrbindning av hos 
namnda rad intill varandra anordnade stoppelement att dessa 
5 element med avseende pa dverfdringen av krafter mellan dem 
och stoppanslaget vid slaende mot det vid namna vridning beter 
sig vasentligen som om de tillsammans vore ett enda samman- 
hangande stoppelement. 

10 Genom att stoppelementen pa detta satt agerar som om de vore 
ett enda stoppelement kan den kraft som overfors pa dem via 
stoppanslaget tas upp av betydligt flera fixeringsmedel, exempel- 
vis skruvar, an om stoppelementen skulle agera som skilda delar. 
Saledes kommer den tangentlella kraften vid anslaget av det i 

15 raden framre stoppelementet mot stoppanslaget att kunna dverfO- 
ras fran stoppelement till stoppelement och darigenom till sa stor 
del som mdjligt kraften dverforas till den stomme hos den forsta 
delen som stoppelementen ar fixerade vid. Detta betyder att fixe- 
ringsmedlen skonas fran stora skjuvspanningar i radiell riktning, 

20 sa att de maste vare sig 6verdimensioneras eller forstarkas ge- 
nom radiella stdd far stoppelementen. 

Enligt en fOredragen utfdringsform av uppfinningen Sr namnda 
fdrbindningsorgan anordnade att vid bildande av namnda rad 

25 astadkomma mekanisk formlasning mellan intilliggande stopp- 
element. Harigenom mdjliggors en enkel montering av stoppele- 
menten pi plats samtidigt som en tillforlitlig och effektiv hopias- 
ning av elementen till att med avseende pa kraften dverfdrd via 
stoppanslaget agera som ett enda element uppnas. Darvid ar det 

30 aven mojligt att anvanda enkla och billiga tillverkningsmetoder 
bade for stoppelementen och den yta de pa den fdrsta delen 
avses skruvas mot. 

Enligt en annan foredragen utfQringsform av uppfinningen inne- 
35 fattar fdrbindningsorganen tandartade utsprang pa stoppelemen- 
tens vid bildad rad vasentligen tangentiellt riktade ytor och dar- 
med korresponderande urtagningar hos motsvarande ytor pa in- 
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tilliggande stoppelement. Detta utgOr ett mycket enkelt och effek- 
tivt satt att bilda namnda formlasning pa. Dessutom blir mon- 
teringen mycket enkel genom att intilliggande stoppelement kan 
skjutas i vasentligen tangentiell riktning med tanderna och urtag- 
5 ningarna in i varandra innan de fixeras vid den fOrsta delen. 

Enligt en annan fOredragen utfdringsform av uppfinningen inne- 
fattar fOrbindnlngsorganen vid bildad rad vid stoppelementens 
vasentligen tangentiellt riktade andar vasentligen axiellt lopande 
10 spar eller urtagningar och dari inpassande utsprang anordnade 
att skjutas in axiellt i dessa. Utsprangen kan darvid ha laxstjart- 
eller annan lamplig form. Aven denna utforingsform uppvisar de 
for den foregaende utfOringsformen namnda fordelarna. 

15 Uppfinningen avser aven ett forfarande for astadkommande av en 
begransning av arbetsomridet runt en axel hos en industrirobot 
enligt bifogade forfarandepatentkrav. 

Ytterligare fdrdelar med samt fordelaktiga sardrag hos uppfin- 
20 ningen framgar av den efterfoljande beskrivningen samt Ovriga 
osjaivstandiga patentkrav. 

KORT BESKRIVNING AV RITNINGARNA 

25 Harefter beskrivs sSsom exempel anfOrda fOredragna utfOrings- 
former av uppfinningen under hanvisning till bifogade ritningar, 
pa vilka: 

Fig 1 visar i sidovy en industrirobot kring vars olika vridaxlar ar- 
30 betsomradet kan vara begransat genom en anordning av 

det uppfinningsenliga slaget, 

fig 2 ar en perspektivvy av en del av en industrirobot med en 
anordning enligt en fOredragen utforingsform av uppfin- 
35 ningen anbringad vid en led mellan tva armar hos roboten, 



fig 3 ar en delvis skuren vy av en led hos en industrirobot f6r- 
sedd med en uppfinningsenlig anordning, 

fig 4 ar en detaljvy av ett stoppelement hos en anordning enligt 
en foredragen utforingsform av uppfinningen, och 

fig 5 ar en detaljvy av ett stoppelement hos en anordning enligt 
en annan foredragen utf6ringsform av uppfinningen. 

DETALJERAD BESKRIVNING AV FOREDRAGNA UTFORINGS- 
FORMER AV UPPFINNINGEN 

I fig 1 visas en mGjlig typ av industrirobot, pa vilken en anordning 
for rorelseomradesbegransning enligt uppfinningen ar applicer- 
bar. Roboten har ett stativ 1 som ar kring en vertikal axel C ro- 
terbart lagrat i en pa ett monteringsunderlag fast fixerbar robotfot 
2. En forsta robotarm 3 ar svangbart lagrad vid stativet 1 kring en 
axel B. I den ovre anden av armen 3 ar en andra robotarm 4 
svangbart lagrad kring en axel A. 

Arbetsomradet for axlarna A, B och C ar av sakerhetsskal be- 
gransade med hjalp av mekaniska eller elektriska stoppanord- 
ningar, sasom en mekanisk stoppanordning av det slag som fOre- 
liggande uppfinning avser och som kommer att beskrivas harefter 
under att nu samtidigt hanvisa till fig 2 och 3. 

I fig 2 illustreras hur en anordning enligt uppfinningen ar anord- 
nad for begransning av arbetsomradet i form av den maximala 
vinkeln for vridning av en ovre robotarm 4 relativt en nedre ro- 
botarm 3 kring en axel A. Pa den nedre robotarmen 3 ar tva fasta 
stoppanslag 5, 6 med relativt vridaxeln A vasentligen tangentiellt 
riktade stoppanslagsytor anordnade. Stoppanslagen 5, 6 utgors 
Wretradesvis av vid gjutningen av stommen hos armen 3 bildade 
klackar. 

Anordningen innefattar vidare en sats stoppelement 7, 7', 7" i 
form av klossar med vasentligen formen av stympade tartsekto- 




rer, vilka ar anordnade att placeras i en rad efter och i anliggning 
mot varandra pa den ftvre armen 4 eller darmed fast fdrbunden 
del utmed en cirkelbige kring vridaxeln A. Darvid uppvisar armen 
4 kring axeln A fordelade forsta hal 8 och stoppelementen andra 

5 hal 9 for genomstickande av bultar 14, skruvar eller dylikt for 
fixering av stoppelementen relativt armen 4. Harigenom kommer 
stoppelementen med pi motsatta andar av raden belagna and- 
ytor vid vridning av armen 4 kring axeln A att stota emot stopp- 
anslagen 5 respektive 6 och bilda motsatta andlagen far vrid- 

10 ningen. Satsen av stoppelement kan kombineras pa godtyckligt 
satt och flxeras genom fixeringsmedlen (skruvarna) pa olika 
finskade stallen kring axeln A, f6r att definiera skiftande dnskade 
andlagen hos industrirobotens arbetsomride kring axeln A. 
Exempelvis kan f6r denna skull satsen av stoppelement uppvisa 

15 nigra fa, eventuellt endast ett, stoppelement anordnat att stracka 
sig Over en relativt stor vinkel utmed namnda cirkelbage, exem- 
pelvis over 60°, f6retradesvis mellan 65° och 90°, medan den kan 
innehalla betydligt fler mindre stoppelement med en motsvarande 
vinkel av mellan 10° och 40°, foretradesvis mellan 15° och 30°. 

20 Detta kan vara ferdelaktigt i det fall exempelvis namnda rad skall 
omvaxlande tacka ett vinkelomrade av mellan 100° och 150°, da 
ett "stort stoppelement" i si fall kan kombineras med exempelvis 
1-4 "sma stoppelement". Det ar naturligtvis fullt mojligt att satsen 
aven innehaller stoppelement av en mellanliggande storlek. 

25 

Hos den uppfinningsenliga anordningen finns organ f5r inbordes 
forbindning av hos namnda rad intill varandra anordnade stopp- 
element sa att dessa element med avseende pi dverfdring av 
krafter mellan dem och stoppanslagen 5, 6 vid sliende mot an- 

30 slagen vid vridningen beter sig visentligen som dm de tillsam- 
mans vore ett enda sammanhangande stoppelement. I de visade 
foredragna utfdringsformerna ar fdrbindningsorganen anordnade 
pa sjalva stoppelementen for att astadkomma mekanisk formlas- 
ning mellan intilliggande stoppelement, och hos utfdringsformen 

35 iilustrerad i fig 3 och 4 ar detta uppnatt genom att tandartade ut- 
spring 10 ir anordnade pi stoppelementens vid bildad rad va- 
sentligen tangentiellt riktade ytor, och darmed korresponderande 
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urtagningar 11 ar bildade pa motsvarande ytor pa intilliggande 
stoppelement. Tanderna 10 och urtagningarna 11 ar foretrades- 
vis lingstrackta likt asar och dalar, vilket ger en mycket god las- 
ning och kraftoverforing dememellan, och speciellt fdredraget ar 
5 det att de i runt axeln anbringat lage av stoppelementet har en 
axiell ISngdutstrSckning. For att uppna optimal kraftdverfdring 
mellan stoppelementen ar fSretrSdesvis en tand pi en sida av ett 
stoppelement foljd av en tand i exakt motsvarande lage hos 
stoppelementet pa motsatt sida om detta stoppelement. 

10 

I fig 5 illustreras hur stoppelementen kan uppvisa annorlunda or- 
gan for inbordes mekanisk formlasning, och har ar stoppeiemen- 
tens tangentiellt riktade andar forsedda med vasentligen axiellt 
lopande spar 12 och dari inpassande utsprang 13 anordnade att 

15 skjutas in axiellt i dessa. I detta fall uppvisar sparen och ut- 
sprangen ett tvarsnltt med laxstjartform, men andra tvarsnittsfor- 
mer ar aven tankbara. Det viktiga ar att forbindningsorganen mot- 
verkar relativrorelse av intilliggande stoppelement i radiell rikt- 
ning, sa att vid anbringande av en vasentligen tangentiellt riktad 

20 kraft pa den i rdrelseriktningen sett framre ytan hos ett stopp- 
element vid traffande av ett stoppanslag denna kan foras vidare 
fran det stoppelementet till nasta som om detta i praktiken ut- 
gjorde ett sammanhangande parti av det forsta stoppelementet. 
Detta kommer att innebara att stoppelementen med avseende pa 

25 dverfdrande av denna vid motslaendet mot stoppanslaget alstra- 
de kraften kommer att agera som om de vore ett enda stopp- 
element och darigenom kraften fordelas och tas upp av betydligt 
fler fixeringsmedel 14 an vid franvaro av formlasningen. Saledes 
skulle fdrbindningsorganen aven kunna vara bildade av vasent- 

30 ligen tangentiellt riktade fingrar och motsvarande urtagningar hos 
respektive stoppelements andytor for inskjutande dari i vasent- 
ligen tangentieil riktning, sasom for tanderna hos utforingsformen 
visad i fig 4. Stoppelementklossarna ar med fordel tillverkade av 
strangsprutad aluminium, vilket ger goda mdjligheter att skapa en 

35 komplex tvadimensionell geometri med goda toleransmojligheter. 
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Uppfinningen ar givetvis inte pa n^got satt begransad till de ovan 
beskrivna fSredragna utfSringsformerna, utan en mangd mojlig- 
heter till modifikationer darav torde vara uppenbara for en fack- 
man pa omridet, utan att denne f6r den skull avviker frin uppfin- 
5 ningens grundtanke sadan denna framgar av bifogade patent- 
krav. 

Exempelvis ar andra forbindningsorgan an de ovari visade och/ 
eller diskuterade mojliga, och det ligger Inom uppfinningens ram 

10 att exempelvis pa andra satt forbinda intilliggande stoppelement 
med varandra, sa att de i namnda hanseende beter sig som ett 
enda sammanhangande stoppelement, an genom inbordes form- 
lasning, sasom genom frin stoppelementen helt separata organ 
som anbringas i Overgangen mellan intilliggande stoppelement, 

15 exempelvis bygelartade element med skanklar som sticks in i 
urtagningar i respektive stoppelement eller dylikt. Dock synes en 
formlasning att vara att foredraga i de fiesta applikationer tack 
vare dess enkelhet och stora tillforlitlighet. Siledes inbegriper 
uttrycket, att stoppelementen ar avsedda att med avseende pa 

20 Overforing av krafter mellan dem bete sig som ett enda samman- 
hangande stoppelement, all typ av inbordes f6rbindning mellan 
dem, vilken astadkommer detta beteende, men som mSjliggor 
senare I6sg0ring for att satsen stoppelement skall kunna valfritt 
kombineras igen. Fdljaktligen inbegripes inte permanent hoplim- 

25 ning av stoppelementen. 

Av resonemanget ovan framgar att patentkraven aven avses 
tacka in fallet av att det inte ar ett och samma (aven om det kan 
vara det) stoppanslag som de motsatta andytorna av raden av 
30 stoppelement ar avsedda att steta emot vid naende av respektive 
grans hos arbetsomradet. 

Oet ar aven fuilt mojligt att det i praktiken ar sa att endast den 
ena andytan hos raden av stoppelement har nagon mdjlighet att 
35 na och sia emot det fasta stoppanslaget, och att den andra gran- 
sen for arbetsomradet, vilken definieras av stoppelementen, aid- 
rig kan nas genom att den motsatta andytan hos stoppelements- 
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raden stdter emot ett stoppanslag pa grund av att andra rarelse- 
begransningar finns inbyggda i anordningen. Patentkravsdefi- 
nitionen "f6r att med pa motsatta andar av raden belagna andytor 
hos stoppelementen vid vridning av den forsta delen relativt den 
5 andra delen st6ta emot stoppanslaget och bitda motsatta andla- 
gen f6r denna vridning" skall aven tolkas att tacka in ett sadant 
fall. 

Tanderna skulle kunna vara utformade llkt pyramider eller koner 
10 eller pa annat satt skilja sig fran asar genom avbrott och urtag- 
ningarna vara modifierade pa motsvarande satt. 

I det visade exemplet skulle naturligtvis lika val de fasta stopp- 
anslagen kunna vara anordnade pa den Ovre armen och stopp- 
15 elementen pa den nedre. 

Rorelseenergi absorberande damparskikt, exempelvls av gummi, 
kan vara anordnade pa stoppanslagets yta anordnad att traffas 
av det "framsta" stoppelementet i raden och/eller pa detta 
20 stoppelements i rdrelseriktningen framre yta, och detta §r avsett 
att tackas av patentkravsdefinitionen att stoppelementet slar 
emot stoppanslaget. 
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Patentkrav 

1. Anordning fdr begransning av arbetsomradet runt en axel 

5 hos en industrirobot i form av begransning av den maximala 

vinkeln f6r vridning av en fdrsta del (4) hos roboten relativt 
en darmed fdrbunden andra del (3), varvid roboten innefattar 
ett hos den andra delen anordnat fast stoppanslag (5, 6), 
varvid anordningen innefattar en sats stoppelement (7, 7', 

10 7") och medel (8, 9, 14) for fixering av ett valfritt antal av 

stoppeiementen pa den forsta delen (4) i en rad efter och i 
anliggning mot varandra utmed en cirkelbage kring den 
forsta delens vridaxei fdr att med pa motsatta andar av 
raden belagna andytor hos stoppeiementen vid vridning av 

15 den forsta delen relativt den andra delen stota emot 

stoppanslaget och bilda motsatta andlagen fdr denna 
vridning, kannetecknad av att anordningen innefattar organ 
(10-13) fdr sadan inbdrdes fdrbindning av hos nSmnda rad 
intill varandra anordnade stoppelement (7, 7', 7") att dessa 

20 element med avseende pa dverfdringen av krafter mellan 

dem och stoppanslaget (5, 6) vid slaende mot det senare vid 
namnda vridning beter sig vSsentligen som om de 
tillsammans vore ett enda sammanhangande stoppelement. 

25 2. Anordning enligt krav 1, kannetecknad av att namnda for- 
bindningsorgan (10-13) ar anordnade att vid bildande av 
ndmnda rad astadkomma mekanisk formlasning mellan in- 
tilliggande stoppelement (7, T, 7"). 

30 3. Anordning enligt krav 2, kannetecknad av att nSmnda fdr- 
bindningsorgan innefattar tandartade utsprang (10) pa stopp- 
elementens vid bildad rad vasentligen tangentietlt riktade 
ytor och darmed korresponderande urtagningar (11) hos mot- 
svarande ytor pa intilliggande stoppelement. 



35 



Anordning enligt krav 2, kannetecknad av att namnda for- 
bindningsorgan innefattar vid bildad rad vid stoppelementens 
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vasentligen tangentiellt riktade andar vasentligen axiellt 16- 
pande spar eller urtagningar (12) och dari inpassande ut- 
sprang (13) anordnade att skjutas in i dessa. 

Anordning enligt nagot av foregaende krav, kannetecknad 
av att namnda fixeringsmedel innefattar i namnda fOrsta del 
runt armens vridaxel fdrdelade fdrsta hal (8) och i stoppele- 
menten (7, T, 7") anordnade andra hal (9) samt langstrackta 
stavartade stycken (14) anordnade att vart och ett skjutas 
igenom ett forsta och ett andra hal for fixering av respektive 
stoppelement vid den forsta delen. 

Anordning enligt krav 5, kannetecknad av att namnda 
stycken ar bultar (14) utformade for fastskruvning av stopp- 
elementen (7, 7\ 7") vid namnda fdrsta del. 

. Anordning enligt nagot av foregaende krav kannetecknad av 
att namnda sats stoppelement (7, 7\ 7") innehaller stopp- 
element med inbdrdes vasentligt skiljaktiga langder med av- 
seende pa den vinkel de ar avsedda att stracka sig over ut- 
med namnda cirkelbage. 

Anordning enligt krav 7, kannetecknad av att namnda sats 
innehaller 1-3 fdrsta stoppelement (7) med en vasentligt 
storre namnd vinkel an de andra stoppelementen (7', 7") som 
ar fler till antalet an de fdrsta. 

Anordning enligt krav 8, kannetecknad av att namnda sats 
innehaller atminstone ett forsta stoppelement (7) med en 
namnd vinkel Overstigande 60°, fdretradesvis mellan 65° och 
90°. 

0. Anordning enligt krav 8 eller 9, kannetecknad av att namnda 
sats innehaller flera, fOretradesvis 3-6 andra stoppelement 
(7, 7', 7") med en namnd vinkel mellan 10° och 40°, foretra- 
desvis 15° och 30°. 



Anordning enligt nagot av foregaende krav, kannetecknad 
av att stoppelementen (7, 7', 7") ar bildade av klossar med 
vasentligen formen av stympade tartsektorer. 

Anordning enligt nagot av foregaende krav, kannetecknad 
av att namnda medel (8, 9, 14) ar anordnade att fixera 
stoppelementen pa en arm hos en industrirobot. 

Anordning enligt nagot av foregaende krav, kannetecknad 
av att den ar utformad for applicering vid en vridled (A) mel- 
lan forsta och andra delar i form av tva armar (3, 4) hos en 
industrirobot. 

Anordning enligt nagot av kraven 1-11, kannetecknad av att 
den ar utformad for applicering vid en vridled (C) i form av 
ett stativ (1) och en robotfot (2) hos en industrirobot. 

FOrfarande for astadkommande av en begransning av ar- 
betsomradet runt en axel hos en industrirobot i form av be- 
gransning av den maximala vinkeln f6r vridning av en forsta 
del (4) hos roboten relativt en darmed fOrbunden andra del 
(3), varvid roboten innefattar ett hos den andra delen anord- 
nat fast stoppanslag (5, 6), vid vilket ett valfritt antal av en 
sats stoppelement (7, T, 7") fixeras pa den forsta delen (4) i 
en rad efter och i anliggning mot varandra utmed en cirkel- 
bage kring den forsta delens vridaxel for att med pa motsatta 
andar av raden belagna Sndytor hos stoppelementen vid 
vridning av den forsta delen relativt den andra delen stota 
emot stoppanslaget och bilda motsatta andiagen fdr denna 
vridning, kannetecknat darav, att i namnda rad infill var- 
andra liggande stoppelement (7, 7", 7") fOrbinds inbordes 
med varandra pa sadant satt att dessa element med avse- 
ende pa 6verf6ring av krafter mellan dem och stoppanslaget 
(5, 6) vid slaende mot det senare vid namnda vridning beter 
sig vasentligen som om de tillsammans vore ett enda sam- 
manhangande stoppelement. 
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Forfarande enligt krav 15, kannetecknat dSrav, att intillig- 
gande stoppelement fdrbinds inbdrdes med varandra genom 
hopfSrande av dem for upprattande av en mekanisk formlas- 
ning av dem vid varandra. 
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Sammandraa 

En anordning for begransning av arbetsomr&det runt en axel (A) 
hos en industrirobot innefattar ett fast stoppanslag (5, 6) och en 
5 sats stoppelement (7) samt medel for fixering av ett valfritt antal 
av stoppelementen pa en del (4) vridbar kring axeln (A) relativt 
en andra del (3) i en rad efter och i anliggning mot varandra 
utmed en cirkelbige kring den fdrsta delens vridaxei f6r att med 
pa motsatta dndar av raden belSgna andytor hos stoppelementen 

10 vid vridning av den f6rsta delen relativt den andra delen stota 
emot stoppanslaget och biida motsatta andlagen for denna 
vridning. Organ (10, 11) 3r anordnade fSr sSdan inbordes 
f6rbindning av hos namnda rad intill varandra anordnade 
stoppelement att dessa element med avseende pa overforingen 

15 av krafter mellan dem och stoppanslaget vid slaende mot det 
senare vid namnda vridning beter sig vSsentligen som om de 
tillsammans vore ett enda sammanhangande stoppelement. 

(Fig 3). 
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